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径Di [pixel]，撮影フレーム間の時間 fi [s]，単位を [pixel3]から
[mL] に変換するためのイソムラン定数 k [mL/pixel3] である．












図 1に示すように世界座標系 X, Y , Z を定義し，カメラ 2台
（カメラＡおよびカメラＢ）を液体の撮影のために用いる．カメ
ラＡの光軸は X 軸と平行である．カメラ B の光軸は先行研究




P (34) を計算する．カメラ A の同次座標 C(u，v，1)T は世
界座標ベクトルW (X，Y，Z，1)T を用いて (2)式より導出で
きる．
C  PW (2)
校正器具における世界座標と画像座標との対応から，各カメラ
の透視投影行列AおよびB を計算し，逆行列A 1 およびB 1
を Moore-Penrose 法によって計算する．(2) 式より，世界座標
ベクトルは逆行列 P 1 を用いて (3)式のように表せる．
W  P 1C (3)
図 1 液体流量推定の実験環境







ルを図 3に示す．実験ではカメラＢから XY Z 空間の原点まで
の水平距離を  とし，液体領域ボクセルの Z 座標の平均値 Z を
計算することで，(4)式から奥行き距離 dを計算し，液体径の正
規化係数 r(d)を得る．
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表 1 流量推定誤差の結果











る．実験環境を図 1 に示す．カメラ B から XY Z の原点まで
の距離  =90 [mm]とし，カメラ Bから液体までの距離 d=120
[mm] においてイソムラン定数 k を計算した．d を 100，120，
140 [mm] の 3 種類に変更し，各 d ごとに 3 試行の流量推定を












表 1に結果を示す．d=120 [mm]では従来法の EV は 7.0%，
提案手法の EV は 6.1%であった．d = 140 [mm]での推定誤差
は，提案手法において EV は 8.8% であり，16.5% の精度向上
が見られた．d = 100 [mm] での推定誤差は，提案手法におい




Heatonらによって排便性状を 7分類するための Bristol Stool




























1 74 75 56.0
84.6
2 82 86 41.9
3 188 203 92.6
4 200 200 93.0
5 200 200 90.0
6 200 200 92.0
(a) 原画像 (b) 二値画像
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